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p12 = γ˜1δ2ρ1ω
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,
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β2(α2 + β2 + µ1ρ1 + 2µ2ρ2)ω
2 + (α2 + µ1ρ1 + 2µ2ρ2)ω
]
,
где t ∈ [0, ω], ρ1, ρ2 > 0, ‖ · ‖ –– согласованная норма матриц.
На основе метода [3, гл. III] получена
Теорема. Пусть выполнены следующие условия:
1) det B˜i(ω) 6= 0 (i = 1, 2),
2) γ˜1{(β1/2)[(α1 + β1)ρ1 + δ1ρ
2
1
+ δ2ρ1ρ2 + f1 + εg1]ω
2 + [α1ρ1 + δ1ρ
2
1
+ δ2ρ1ρ2 + f1 +
+εg1]ω} 6 ρ1, γ˜2{(β2/2)[(α2 +β2)ρ2 +µ2ρ
2
2
+µ1ρ1ρ2 +f2 +εg2]ω
2 +[α2ρ2 +µ2ρ
2
2
+µ1ρ1ρ2 +
+ f2 + εg2]ω} 6 ρ2,
3) p11 < 1, det(E−P) > 0,
где E = diag (1, 1), P = (pij).
Тогда задача (1)–(3) однозначно разрешима в области D.
Замечание. В настоящей работе задача (1)–(3) рассмотрена в случае квадратных
матриц X, Y, типичном в задачах прикладного характера. Очевидно, здесь допустим
случай, когда X ∈ Rn×m, Y ∈ Rk×m с матричными коэффициентами соответствую-
щих размеров.
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Вещественный гамильтониан H(x, y) = x2 +y2 +
∑n
i=3 hi(x, y), где hi(x, y) — одно-
родный многочлен степени i, называется изохронным, если изохронна особая точка
O(0, 0) системы
dx
dt
= −
1
2
Hy(x, y),
dy
dt
=
1
2
Hx(x, y). (1)
Теорема. Гамильтониан
H(x, y)=
(
y + x2y +
n∑
i=2
aix
i)2 + x2(1 + y + x2y +
n∑
i=2
aix
i
)2
, (2)
где ai — некоторые постоянные, является изохронным неглобальным.
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Доказательство. В полярных координатах гамильтониан (2) имеет вид
H(r, ϕ) = r2((U(r, ϕ))2 + (V (r, ϕ))2), (3)
а система (1) — вид
dr
dt
= −
1
2
Hϕ(r, ϕ),
dϕ
dt
=
1
2
Hr(r, ϕ). (4)
Преобразование
w = ϕ−
i
2
ln
(
(1 − ir cosϕ)(cosϕ− i sinϕ)(U(r, ϕ) + iV (r, ϕ))
(1 + ir cosϕ)(cosϕ+ i sinϕ)(U(r, ϕ) − iV (r, ϕ))
)
,
где i — мнимая единица, переводит систему (4) в систему с совершенной изохронно-
стью [1], т. е. гамильтониан (3) изохронный. Гамильтониан (3) неглобальный, так как
его линия уровня H = 1 распадается на две непересекающиеся кривые, асимптотами
которых яляется ось Ox.
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Рассматривается система
x˙ = (1 +Gx)(y +Hx2 +Dxy +Ry2),
y˙ = −x+ Ax2 + 3Bxy + Cy2 +Kx3 + 3Lx2y +Mxy2 +Ny3, (1)
где A,B,C,D,G,H,K,L,M,N,R ∈ C.
Введем вектор p = (A,B,C,D,G,H,K,L,M,N,R) и идеалы J1 и J2, где
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